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／∂ ２。１：） Ｊり ４り
→とひ
弟３・２２図自励振動誦周波数























































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































７ ｀ 一 一
Ｔ
た
－’
５。結宮
第４・２１図（ｙ・２６・）式の複素平面表示
ｊ
－／り７－
／り／。し
論じ｀たが，ヒステリシスのあ．る，場合も同様な考察をすれば｀この自励振動
心安定でヽあること．がわかる．
本章ではサーボ機構をリレー制御する場合，系Ｉ二念まれｔいるバック
ラツシ．エ呑系がこのサーボ畿構，ｓ発生する自励振動あ・よが強剛振動，こ如
何に影響するかを凌討した．バ｀ツ・クラヽソシュ要素の出力は價性を無屍ぐ
さる軽い頁荷に．連路され゛ｃいゐとし，またリレー要奈と．し柘リレーの
切りかえにむだ｀時間ク）あるものおよび｀μいものに大別しう之う各々にク
ｊ
－‘－‘一一一一‘－一一一一一一‾Ｆ
”（Ｘ゛ｒ゛ｊヌＴ
／ｊ
ＣＯ＝＾ＩＯ．３少
３・
ノ
デレ
い｜
い
ノック仁乱｜
－
－／ＯＳ一
いｔリレー特性が理患的な場軋ヒステリシスのから場合に夕い論じ｀だ。
バ｀ツクラッシｔユ蚕莉札入力とクーリエ原数に展開しぐｔめ基本波Å分をと
リ，これ£ズックラッシユ要素の入力としたと亀七の出力・ク基本波と
比較することにより・ｄｅｓｃｒ’ｉｂ加タ４ｕｎごどｉｏｎ７Ｃとり｀（これを線形化し，
徊．ＺバＺ知人切政一・リレー制御系・理論と盈用し，系に掻剃入力ｉ印
加した場合の基本調波振動の発生絹域と求めた。さらに自励振動，ク〉帛胃
液数。振幅・，バドクラッシユの幅。むだ外間，リレーのヒステリシス必
幅に対する関係を検計レｙニ。苦二だｄｅｓｃがちｉｎ９ｉｕｎｅｔｉｏｎ包囁いて一粟
業平面上に振幅軋跡，周波数軌跡を描くごとによベノ自励振動の安定性を
考察し，このふラな系ｉｓ発生すゐ自励振動は安定であるこ，とをたレかめ
だ
べ
Ｔ
べ
｀寸「
？゛－
Ｔ’
芦 ・ ，
｀ｆ’
－／りター
１．緒吉‥
前章においては、リレー要素がノヽぐヽソクラッレコ．要県のあるナーボ｀機溝
・！）振動現象１二およぼ寸影響・こついて鴉じすニダ、ネ章石は、クーロン毎傷
がノいソタラッンー＝ｚ、要素０あや十一ボ機構の侭勁現羨にむよ、１５す影饗につ
いて考察する．
ノしソクラッシ＝ｚ．は＝巴一タのト・レク乞負荷・こ伝える遠結包車に存在すろ
りであるび．もしモータに．よって駆勁さ札゛（いる負荷６ヘサー者掛算呑
の位置検出用ポテンショメータの楼触子のようにｔり慣性おヽよひｒ冪擦を
無視し｀Ｃも差支え辱い場合には前章に述べたように草なるイｉ置のしステ
リシス特性と考えて差支えないび、負荷の慣性・おヽよ、ひご庫｀捺を概視己さな
い場合には、ノぐヽ・クラッシュを上り導合のよ、うに単｝こ位置のヒステリシ
ス特性として静的に取倣うこ・とぱできない．
貞荷・り償珪び無視できない場合にぱ．後述するようにモータと興荷り
２つの力泳系の運動を考慮する必匯があり、このような場合については
線形奪濤りみを取扱い、線形摩俯とノぐツクラヽソｉ。の系り安定棟に対
く３１）～（３３＞
すゐ影響１論じ‘すこも９、あるいは線形摩擦を無視してクーロン摩褒とバ｀
ツクラヽソシュ、りｄａｓｃｒｉか柚らｚ・Ｃぴ（フｒ７を求めて系少
り（ミ１）‘！）報告があｌ・か≒鼎裸形摩擦とノぐヽｙタラヽソレエが共存する場合の系
・！）動作を正確に解折した例ぱない．
まｒニ呉荷の價僥を無視して差文又．ない場合・こついても、モータの回転
亀を｀アイードバヽヽ・、タレｔサーだ機構に、おヽいて、非旅加摩擦から一タ軸あ
るいは負荷軸のいす柘か一方・二痕在すろとした比報的簡乖な場合の過夜
応答の解析ｙ’あるにすぎない？）
本章で虞興荷の・廣妓と無視できない場を、およぴ’楓視レて笈又λない・
吸－／／り一
場合司呑々について、バッタラヽソレユと夕－ロン摩擦が゛与辰する場合、
こりすーボ｀機憐１二発生する自励微動£解祈し、ごこわかりサー求゛扱構り奈
定住に対するノいツクラヽツシエとクーロソ豪健の影響について考瞑しすニ。
２．負荷の根性包考慮し七１易合の自励振動（３６Ｊ
この節ではささにのべたように、負荷の慣性および摩裾び孫視そきな
ｔ、ヽ場を、連結歯車のノひソタラッレユ．と、モータ軸｀お｀よ．び帆荷岫りクーロ
ン摩臓を刄嵐して、ザニポ檄構に範生．する自励佩勧を、雅垢面乞司いて
解桧し、そり動作に対するノぐヽソクラッシュとクーロン摩擦の影饗にっい
て論じ｀る．
２。１、けーボ嶺菰の構吼’
いま第５．＾ｍに示さ犯石ようなサーボ機構を考えゐ。
硲５．１固サーボ｀機構り構成図
Ｇ）もータ
６
］ 八昿）
（ｉりモータ十両荷
一１
Ｔ
－４
‰
篤了｀．２図いクーロン會縮将往
｀雫「
ｒ｀Ｍ
∂
一馬
．１
Γεθ。，に１∂し汗ぐコ
‾４妬馬∂８七。８い几
－
いレタ利得モータ歯阜負荷
ｒ－
で
卜
ｆ’
－／ノ／－
すなわちモータヒ負荷ぽ歯車・こよって迪拙さ柘、歯車１こは哨度∂８な
るバックラッシュが存伍するもりとする。なお簡単のために包軍比吹
７；ずで易るとすろ。ｙ
ますこモこ一タお’より：Ｒ／Ｓｉまぞｌｔ・ｔ・れ廣姓モーｊントふ、Ｊｌ；祐吹摩像係
数ら、亀；クーロン摩壽トルクら、６．ｋもっているものとする。こ
のもータおよび＝・ＥＥ－タと負荷が｀知合しに場合々）クーロン奪備ト）レク４贅
性を渠５’。２図に鳶す。ただしＦ－Ｆｍ十Ｆｉである。
さらに６腿荊の回転恥亀びポテッｉ、ａメータによって検出され、こ札
び入力側１ニフィードノぐヽソタさ極て制御されていろものとする。バ｀ツク尹’
ツレユによるナー大｀機構の不誉定化をさけ、狙霞応答の退島化を甕むた
めに、穴際にはモータり回転餉亀をフｊ－ドバックし｀ｔ負荷の回転角
を糾御する場合もあゐび。こりようにすると、モータ軸のクーロン摩襖
にもとづく靫荷の回転餓の定常甕差のぽかに迪紹翁草のノしソタラッレユ
・二もとづく負荷の回転雨の定常訣差を許容しなけ和ばＪならない。したび
つてバ≒・・タヲヽフシユにもとづべ誤差が許容、されない場合に｜よ、サーボ叔
構。の構。成は第５．１図のようになろ。・
このようなサーポ：ｎｍ）こおいてモータびあろ方向に廻転すろと、包軍
づ）／ぐヽ・クラヽ、シユのためにトルクぱあｌ、区間負荷に伝達さ如寸、この区
間でぱ負荷ば停止してモータのみが回転する。歯車が栢合されｌ・と初め
て機着ぽモータと一体になって。回転寸ｌ・。うぎにモータ・が゛逆回駄すろａ、
貧荷・家ノぐツクラッレユの炳度馬↑£叶逆回転することが｀できない。
このようなサーポ｀嶺構の連動攻、モータｙ｀凱荷とｔれて運勤すろ陽慌
（以下分離時あろいは分鮭域という）ｙと、凱荷を楠合１．て硬動寸ろ場有イ
峠合時葛ろいは椿合域という｀）とに＆けて論ずることがで・きゐ。し了こが
って以下の解析はこのような遡え方のもとに、上の二復の状態をと弓ｉカ
季系として考察することにする。
２・２、振本弐
第５い図に示寸廿一回扨倶にあヽいて、モータホヽよぴ｀負椅が設包値乞示
ｉｘ、
－／／２－
％５．３図モータと酸荷の閉１二存在ダるノいソクラッシユ
して静止状熊にあるものとし、また第ｊ’。３図ｌ二示すように、負荷紬６ぐノヽご
ツクラッシエの哨度島の中夫・二ある飛散左、モ１－タｉ）ヽよび｀宍剪の回転
向の基準にと心４９とすっ５。いま・入力６ぐ変化す：りことなく、しかも何ら
かの外乱によ、つてモ、－タ軸お、よＸ観荷軸び正貝いずれかの万向１二ｌ段状
ｌ二変化したときのこのザー政教構の動作をあらわす基本式乞みちび（、。
２・２・１み蛙域にお・ける基本武
りま、もータおよヽ＆゛咲考の平発状態からり回転軸を∂ｇ（ｔ）、θむ（りと
レヽ分離のはじまゐ時点で｀のモ．－タおよび戮荷り回転帛乞∂Ｍｃ・、＾ＬＯ
とすろ．と、分趾喊に‘おヽいては負荷は停止してりるから、誤差信号ｅ（ｔ）
ぱ一定で．
ｅ＝－０乙０ｉｓ－．１＞
であり、ニり領域でヽク毛‘夕り運動方程式はヽ亀．ミ∂に伴って＆ｓＳ
∂とな七、ことより、
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＋らとか＝千｜則ｅＪ－らｊ，吸μＱ（Ｊ２）
となる。そこで
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（／＋ｚｌ）恥
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几
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と・おヽいて（５－．２ｊ式を無京元化す私ぱ，
娠゛２ら鳥＝干（／＋７７）り∂Ｊ－ら／バ１，・Ξ今ｊｔＣｒ，４）
あるいは
仙（づミフ＋２ら）＝，ニ（け哨りθ。トらＺＫχ、ｅｔ。｀ミＯＵ．幻
となる。（ｊ’．ｙ）式より
士（・十凹）（叫よ斥・ふ）
４邨 匈
θ
ｚ．。
／十
ＩＱ
２Ｃｍｃｍ
土（／＋川（凧。｜－りｋ）
く、ｒ●ぶｊ
を一得；ｂ．ここでＦ４。は負荷が４．まで回転しにここ６｀ら分敵収炒ま・ａと
したときの巴一タの回転萌であって、然。ｌりによって、
θＭＣ７＝θ£Ｏ （£７ｊ）
で与えられる。（５’。６）式が｀分ヽ随域にお・け｀；５モータの動作ｔあらわナ櫨
本式であろ。
なお
２ら・ｃＭ
（１十々）（｛町。卜ら冷｝
≪７ （ｒ，り
びな、１）寸ニつとき、すなわち負荷の慣性が｀モータの慣枝に比していちじる
，叫μ＝で
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しく大きいときにはｉＳ－．６）式は近似的に．
吼二‰丿２Ｃ／４功と淀。１－Ｆ・か）
（瓦９）
となろ．しｔ二がってモータが分随域１二あヽいて／ぐツクラッｉ／＝ｚ．の陶度∂８
だけ回転してヽ再び共有と．棺合ヽする瞬間の速度θ９は、（ｙ．９）式、こあヽ
いて、
ｅＭ＝ｅＭｏ耳ｅＢ
となっｒことさの速度であるから、
∂
ＭＰ ＝千
で与えら岑ゐ。
２θ∂（／＋耐（ｊ亀。｜一弓，な） 今。ミク（£１り
２。２．２廸合域にあヽけｌ、基本式
モ。－タと抜荷が｀結合して両者がともに回転すゐ領域すなわち柿合域に
かいて「ま、その運動方程式は、
（Ｊｓ十几）づ
ｙｙ
＋（∂ｓそ∂む）
讐ｔＦ＝Ｋｅ、
ε＝－∂、＝－（らモ与）、等か９
ｊ
（ぶ｀、／り
Ｆ＝弓、＋瓦
となり、この場合の訊差痛そびｏはモータの回瓢痢とともに変化する。
前し同様に（ｊ’ヽ３ｊ）式を用いてＣ５．１１）式を無次元化すれば｀、
ｅｒｆｔ‘２Ｃｅ・、キ０。４°ニり孚‾脊卜４゛゜
名るいぱ、
（ｙ，／幻
首＝一寺臨・２ａか＝（寺一子爪φ・（ｉ－．／刀
となろ。さらに
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（ら－ｊ：Ｉ）り２ζ（ｅ。づ）恥キ邨
二２Ｃ＿，（ｅぶｆ）こそ０Ｍ
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］
Ｃ：積分常数
??
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く、ｊ｀、／５‘）
と。あらわすことが’できゐ。〈Ｊ‘．ｚ３）式あるいｌま（∫：μ’：〉式が｀持合域におヽ
けるモータの速庚と但覆をあらわす基本式でヽあろ。パ
２．２．３地合時ゑ１二知けろぞータ速度
分喧域にむいてモータは単独に回転したのち負荷ヒ結合するが｀、ヽこの
桂を・時の両芳の運動ｌおこっの回転休の衝宍と芳えられる．結合野点、に
おヽけるモータ４）発生トＪレクが結合した系のクーロン摩癩ト）レクより大き
い場合には、衝我後興有はモータとともに回転すｉことになろ．反対に
毛一タり発ｉト、レクが結合系のクーロン奪擦トル・タよ・り小さい場合には、
モ．－タあヽよひ・負荷はこのま、ま停止し、このときの回転帛が’定常誤差を与
えることになる．
さてモータと價荷の衝哀の粛後で＝ＴＯＩ二名ヽいて．痢浬効量び保存さ
れろとすれぱ＾．
ヽ乱ら（｀の十ＪＬｅｊ゛０）＝ふら（十の十Ｊｉ町（＋○）（、５”．１（５：）
び成えすろ．吹だこの場合ヽの及滴係数左ｅとす収ぼ．
ら（十の一亀（＋の＝＝－づら、り）－４＜－ｏ）］－ぴ■．ｎ）
となる．しかるに亀（－Ｑ）＝ｏであるから、上のこ｀式｀から、
ＪＭ－ｅＪ，
ら，げ）゜う２Ｔゾモと
ＪｍＣ／十ｅ）．
∂ｚ．（十の゛゛うう－７二万
θ
み，
包得る。この式りヽら明らかに、
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θ、、、（＋０）＜６ｉ＿（＋０）（、Ｓ二１９）
であって、衝突後久荷はｅキＱのときには界びモータからはなれて餌
＆哩動をし、ｅ＝∂のときにはｔ一タと諸色して同一涯劾ｋするこヒ
に・なゐ゛ｏしかしながら実際の場合ヽにぱ、ｅキ０であっても、：１の値が｀
あまり大きく、なぐ、また負荷軸のクーロン摩搬のた。必に興荷の自由連動
は急、竃に減産されてモータは負荷と再次奮発し、最初の暫寡から救めて
限時聞ののちに両老が勿合して同一歪勅をするものと考えられろ。
そこでいま解析・を簡卑に寸るためにｅ＝０として、モータと貝雄は衝
突後ただちに結をして同一逗訟乞し、またモータμ停ますれぱ同時に負
荷も停止す刄ものとすろと、結合ヽ時点己は（瓦ＩＳ－）式から、
７．、！．．、１ｅ
Ｈいｏ：＞＝６１－（｀゛０でｔ＋ ’ＴＯ
∂，・，（一乙）） け＼２Ｏ＾
と｀なる。すなゐち池合直後のモータ竃度は、抽な直前のモータ遼農の
１／け初借１ニなる。
２・３、分離域と結を城・・）境界
４１＝゜となるたｙ’ニモータが逆方向・こ回転すろと、このナ一糸｀扱構
の退渡応ヽ答は振動的になる。この場合∂。、－Ｑとなる時点での級差信号
によるモータの死生トｊレクはモータをその吽えまで；とは逆の方向に回転
さ七乃歌性乞もっているので、これが’ぞータ仙りクーロン摩爽よりも大
きい場合にはモータμ逆方向に回転することになゐ。こりような場合に
は、七一タが｀鈍荷と同一運動ｋする絃合ヽ油・二おヽい覧叱＝を＝ａとなれ
咄’、負荷はそのまま停止し、もータぱ逆方向に回転するので、モータと
負荷はこり時点で分縫す・こと｛二なろ・すなわちら＝∂か絃昏かりみ
離への境界乞与えることにな１。
次に今雌頑・こもヽけ・運動・こつい－ｔ．＾ｘ．ると、モータが負荷から分離し
Ｔニのち迎方向’こ片９クラッレニの珀良心だけ回転すれぼヽ゛。のとき耳
ネ実際の場合に几の疸が丁大きｊ、ても、歯草比が比斡的小さくとられる
のでヽモータねに対するλの効呆は隋き小さくなる。
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び負荷と綾合す４こｔになろ。分敵域１二おヽけるモータ速度は∂ｚ、。ミ∂に
伴って４ぢｏとなるのでヽ分離のぱじヽ決るときのモータり。初期位置包
∂、１．とすれば’、分離・域の基本式（ｙ．り式におヽいて。
６８。
θ。げθ。ｉら＝４．。土石、∂・ｆＳ∂くヽタ。２／ｊ
となる瓦（ら、ら・１）を生々のθ肖すなわち負荷の停趾位量亀。に対して
衣めると、こり点の軋諏が分離４、ら結合－、の境界ｋ与ｌることになる。
したがって（ｙ、？）式の近似が’吊いられる場合には、（タ。幻）式由ヽよひ：｀
（、５‘。１０）式で’与えられｂ点（ら。、らｙ）ｋ複々の妬．Ｊ二対しこ求めれば：
分数と結合の境界が｀モータ老度と但畳の関係として求められろ。
２・４．位惘面による・自励振動の解枡
第２、２節でヽ求めた誌本式と第２・３節でボめす、今ヽ離ヒ．柿をの吃界線とか
ら第タ．７図芒・示されゐサーボ城構の自励振動１ニ、イ瓦相面を用りて紙祈す
る．
１ヽ・ま平衡状態にあゐこりサーボ｀機構の毛－タり回転向を、階段状に．哭
化さｔｔｒ－場合、ｔの嗅のモータり回転帛の過渡応答を寡わす位相面：収差
は、モータと負荷り分敵為ヽよび結合ｙこよって、Ｊと北をれ（Ｊ－、タ）式あヽよ
び｀（タ、／Ｄ式で与えられろ．
分蔵域にあヽいては柴冴の回獄帛び変化しないので訣差信号は一定－て・お
り、レト．びう叉この状態ではモータの回転申・タ・平衡状態乞与えろ位相面
上り悴具えは狐をせず、このことは（ぶ｀・ｙ）式を見（も叩らりヽで・あ弓．
一方結合喊１二あヽいては、その平御状態を与えろ特発点は、（ｆｌ／Ｊ？）一式
にあヽいて、
ら＋２ｃ祀づｌｙ乙７）＝て）
∂Ｍ ＝Ｑ
（タ．２２）
とおいて得られ、このサ一ボ｀樹構が安定で・ある場合に一気惺相面載崔は
この特異点に収れんすろような軋立２悟くことにｙる。つぎにとの特得
吸ＩＱｊ
－／、／？一
点・こ対学・るノぐツクラッレ・と、クーロン摩娯の影響についてカえゐ。
い味μヽ・タラヽ、ｉ／ユあヽよａ’クーロン摩擦の存たしない裸形系にもヽいて
は・ｉｓ．；：幻式にも｀いて∂む゛ら戸゜∂£な１゛ので‘ヽ特長旅はθｓ゛∂、
らー∂となり、ｉ±．ｍｍり原束、にくゐ。つぎにこれにクーロン犀据好和わ
った播合を。跨えろと、吽異焦ぱら葡上にあって慌相面のよ半面の私道
（ら）’ａ）に河じぱ原鳶より左に、下牛面の軋退（邨＜乙’）に対して
は原気ぷり右に９動することになる。したが｀つて各牛爾）こお寸る位和面
軋きが｀ヽ線お系の陽をよりも∂。軸｜二近いゑを通って平衡状態に収れん
す；ａ・こヒ／こな０、こめ場合は偉形署の場合よりも安彊であることがわか
る。クーロッ琳振を令まーぽいで、ノペ・ヽククフダレエのあるす一池｀扱撮でぱ
ぱ”．２２）式φヽら寸リヽるように、秤呉点は往相面の上下若ヽ半面の位祖面肌
芝に対してよ、の場合£反対の方向｜こ移動することになるので、この場合
には採町系の場合より禾奈走になり、すーボ｀截携の函件如何によってば
自励振動を発生することになろ。
そこでクーロン李貧とノいヽ・クラヽりノユび載俘すｉ塔合にぱ、唐一千
の犬４ヽ如何によって鈴合域芒の特異斟ホθＪ
ろ．レ仁ぴってヂー音（∂であるか、孝一Ｔタ：ン乙）であってニもこ
の垣が余り大きぺないと．きには．位相面軸道は次第に拝異点に収れんし、
これがぶ‰軸上のモータ軸のクー゜ン摩稿ト’レク｜り目当すろ区陥と交
った敵でモータが｀停止すゐどとになる．すなわちこり暢合ヽの過度応答ぱ
減蔵振勤的である、この例を第式４図に示した．図ｃお｀いて∂／、１７∂の
場々゜轜を滅に・対すり柊冥鳶を印、べ卜ｏＣ対す・５ものをｅでヽ刄し
てある．最初｀ヤタノお｀よび負荷の回転肴が∂／．、θ．まで耀段状に変化
したとき、モータぱ負荷りヽら分倣して差の方向・ご回転しはじめろ．これ
が゛∂ｓだけ回甑すると負荷と柿合し、この乙さ似鍔り回転爾は変化しな
いが≒その箆宸は前節でのべすニように、條合直前のモータ埋度のｙ１＋７）１
まで不・ｔ続的によ昇し、まＴこモータ桂皮は不渡梗的にこの陰出百低下す
る．ごの結合直後りモータおよｙ負荷０状態が凌弓丿迂で示され｀こい
る．‘″７ぎに両看は峠をした祗態でら・・Ｒリこ庄しヽ七の逐攻はど）になろ．
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ゑＱＪこあ｀ける脚荷の回転餉、ダ）妃対値びモータ軸のクーロン鼻嵐ト・レク
に相当す；！、ｍＪ？；＞３－χきいと釦こはそ．－タば再びヽ戮差信号１ニよって図の
よう’こ£ヤ向に回転すゐ．ニのとき負荷ば９いこ恪瓦し、再び柿を喊に
至ってモータと共に運動を蜘め乃．図・＝－おヽいてモ．－タあヽよび唄荷の仇梱
面靴道はそれそ和実線あヽよび‘破潭で示されてお・り、結合喊ｌこおける両洵
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１１５．５－図伏祖面＊Ｌｉｉ．Ｕ）（ら：２．ダ）
の回転帛は∂８／２μけす和ｔいる。りごかＩ、皿は分ヽ敵域、互、Ⅳは結合
綻であって、ｔの撹界線は２、４節に£べＴこ方政によってボめられる。
クーロン皐教に比べて、バ゛ヽソタラヅレユが｀大きい場合には、’ヤー否
ンＱとなり、に。２２）式より得られる特異点は氏＜ｏ引ま真点ｋり左に、
６＾＞ｏ－ｃＥｉｊ；原点より右に移動する。サ一求機構のパラｙ・一タの支口何に
よっ｀（はこり特異点の移動が祖当大きくなり、こ抑＝伴なって位相面軋
逡が｀特具えに吹れんせず、ｔの周留に缶走なリミヽバヽサイク・レを描く倦
を辰尚る。この癒合の１例＆第ぶ：ｊ｀囚に氷し把。すなわちこの場合サー
ボ噴構ぱ妄定な自励振動を発生することになる。
－“「
Ｔ
溥
｀¶
瓊界↑べらふ＝心
Ｋχゝゝχ。－～－ ４°ｑ：５４騨＝ｕ
゛゛に”″’
，｀。｀‘゛゛
＼？７２°∂。らら＝．
Ｉ＼ヽ
‥１皿｀，Ⅳ＼
ｌｙ
‰
ムχ
ら。θ，
一一
三
一」一一
二心一一 二
－－一二
二
‾そＫ‘’２｀’４ｊ°ぐ‰２１４
ノ
＼ニ
］
＼
＼
。
Ｊ
＼゛゛｀ｓゞ＾－－”ｚ＼＼ゝ
？－
｀ず
卜
？’
－／ｉ／－
図で実線伐モータの位祁面戟・を，破線）玄我身，り位栂面軋ゑｋ示し，
領域Ｉ，耳，瓦ｌｙは第£４図の場をと対ちしていう．な沁第ぷ７．ｒ図・ｔ男
５’．４四を扱いｒこどさり定数のうち，ノぐヽ，クラヽツレコ．刀簡攻∂８のみ乞哭
化こＳ也ゐ．ことに，ぷって得られ丁二もφである．
３。負荷の慣性を和
通常寸－ボ｀卦冪唇等りサーポ機構においては、七－ダｌこよって駆動さ
九る扱荷はー故に７１！テンショメ、－タの棲赦子のよ、弓・‘ｓその償社為ヽよ、ぴ｀７寧
憬を無視しても差支えない場合ヽが｀多い。本節ではこの４、うなサーボ鴇價
・こぷヽいて八｀ヽ、クラッｉ／ｚと７－ロン摩県が存在す５陽をの系｜二発生十ろ
自励振勤についーで諭すら。
３・１．基本式
いま第ぎ。６既に示すようなサーぎ樅構左考ヨ乙３．サーポモータに大さ
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